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推定を数値実験を用いて行ったものであるO 論文は 6 章から構成されている O









座標系と運動方程式が必要である O そこで第 3 章では， 波浪中での船体運動を合理的に記述する新しい座標系を考
え，その座標系を船体水面固定座標系 CHorizontzl Body Axes System) と称して，これに関する Euler-Lamb 形式
の運動方程式を導いている。
第 4 章では，追波及び斜め追波中を航行する船の針路安定性に関する理論的な考察を行っている O このとき，操縦
運動と横揺運動の連成運動を sway-roll-yaw の 3 自由度の線型運動方程式として表し，安定判別による船の不安定挙
動を分析しているO
第 5 章では，追波中における船の波乗り現象及び不安定横揺運動を前後揺及び横揺の 1 自由度の線型運動方程式を
用いて分析している。また 6 自由度の数学モデルより追波及び斜め追波中における数値実験を波長船長比，波と船
との偏角の影響について船速のパラメーターとして行っている O これらの結果の分析より，船の転覆に至る危険な海









(2) 波浪中の船体運動を合理的に記述する新しい座標系として，船体水面固定座標系 CHorizontalBody Axes System) 
を提案した。
(3) 追波及び斜め追波中を航行する船の針路安定性に関する理論的考察を sway-roll-yaw の 3 自由度の線型運動方程
式より導いた。
(4) 追波中の船の波乗り現象と不安定横揺運動を 6 自由度の数学モデルを用いて数値実験を行い、転覆に至る危険な
海象消条件の定量的な推定を行った。
以上のように，本論文は，追波中及び斜め追波中を航行する船の転覆現象を運動力学的に分析し数値実験により
広範なパラメータ分析を行った。この成果により，荒天中の船の安全運行に対して新たな知見を得ており，今後の船
舶工学に寄与するところが大きい。
よって，本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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